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 要  旨 
マルチエージェントシステムにおけるコントローラの設計では，他のエージェントとの相互作
用を考慮しながらコントローラを設計する必要があり，強化学習などのボトムアップ的なアプロ
ーチが提案されてきた．本研究では，近年その有効性が示された強化学習の手法であるマルチエ
ージェント ESP (Enforced SubPopulations) 法を取り上げ，既存研究で議論されなかった適合度
関数の設計法について検討を行った． 
マルチエージェント ESP法の特徴として，連続値による状態表現と，複数の解の候補をもつこ
とが可能なことが挙げられる．そのため，状態分割の必要な Q学習や，Sarsa(λ)では状態数の爆
発により取り扱うことが難しかったタスクへの適用や，複数解の存在するタスクへの適用におい
ても有効である．さらに，ニューラルネットワークの学習として教師信号を用意する必要のない
手法として位置づけることができ，様々なマルチエージェントアプリケーションへの適用が期待
できる．しかし，マルチエージェント ESP法の適合度関数の設計法に関する議論はなされてこな
かった．マルチエージェント ESP法を様々なアプリケーションへ適用するためには，適合度関数
の設計に関する指針を得ることが設計者の負担を減らすことにつながり，重要な課題となってい
る． 
そこで，本研究ではRoboCup SoccerのシミュレーションリーグのサブタスクであるKeepaway
タスクにマルチエージェントESP法を適用し，適合度関数の設計について検証を行う．Keepaway
タスクは，3 体の Keepersが協力して，より長い時間 2 体の Takersにボールを取られないよう
にするタスクである．本タスクはボールキープした定常状態を維持するための行動（定常行動）
を選択し続けるタスクである．そのため，どの行動がタスクの目的達成に貢献しているかを評価
する適合度関数の設計が困難であり，得られる解も複数存在するものと考えられる． 
本研究では，マルチエージェント ESP法の適合度関数として，サブゴールを与えた場合，シス
テムの評価基準を用いた場合，評価基準に情報を付加した場合について比較検討を行い，システ
ムの評価基準を与える場合が最良であるという知見を得た．本研究で提案した適合度関数の設計
指針を様々なマルチエージェントシステムに応用すれば，これまでの試行錯誤による設計者の負
担が大きく軽減されることが期待できる． 
 
